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Den foreliggende oppfinnelse vedrorer en anordning for retningsbestemt a lede gjen- 
stander av ulike former som transporteres pa en transporter vekk fra transporteren ved 
hjelp av en bevegelig port som er styrbar til a bevege seg inn over transporteren i vinkel 
til gjenstandens bevegelsesretning pa transporteren. 

Slike anordninger er velkjente i mange sammenhenger, men har ofte det til felles at 
gjenstandene bremses utilbOTlig mye opp av porten, saerlig dersom porten danner en stor 
vinkel i forhold til transporterens transportretning. 

For a kunne sikre en effektiv bortleding av gjenstander fra en transporter ved hjelp av 
en bevegelig port, har det s&ledes lenge foreligget et behov for & kunne gjare dette pa en 
effektiv og enkel m&te. 

If#lge oppfiimelsen kjennetegnes derfor anordningen ved at porten er utfoimet med 
middel som ved bevegelse derav tvangsmessig er innrettet til k bevirke at gjenstanden 
drives langs porten, i en retning, vekk fra transportOTen og til en utgang. 

Ytterligere ut&relsesformer av anordningen vil fremga av de vedlagte underordnete 
patentkrav samt av den na etter&lgende beskrivelse under henvisning til de vedlagte 
tegninger. 

I de etterMgende tegninger menes med "sortering til venstre" at anordningen bevirker 
sortering til venstre side sett i relasjon til transporterens transportretning, Tilsvarende 
vil "sortering til h0yre" vaere relatert til transporterens transportretning. 

Pa de vedlagte tegninger er de forskjellige utforelsesformer av anordningen vist som 
typiske utforelseseksempler som vil kuime modifiseres uten derved a awike fra opp- 
finnelsestanken. 

Figur 1 viser en anordning for sortering til venstre, med porten i en &rste vinkel i 
forhold til transporterens transportretning. 

Figur 2 viser anordningen for sortering til venstre, med porten i eh andre vinkel i 
forhold til transporterens transportretning. 

Figur 3 viser anordningen beregnet for sortering til venstre og med porten i en tredje 
vinkel. 
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Figur 4 viser anordningen for sortering til bayre og med porten i en andre vinkel 1 
forhold til transporterens transportretning. 

5 Figur 5 viser detalj ved anordningen for sortering til venstre vist for en ferste vinkel i 
forhold til transporterens transportretning. 

Figur 6 viser i utsnitt del av figur 5 med et deksel fjernet for a avdekke konstruksjons- 
messige detaljer. 

10 

Figur 7 viser anordningen beregnet for sortering til hayre i en tredje vinkel i forhold til 
transporterens transportretning. 

Figur. 8 viser anordningen for sortering til hoyre med porten plassert i en ferste vinkel i 
15 forhold til transporterens transportretning. 

Figur 9 viser, tilsvarende som pa figur 6, indre deler av anordningen beregnet for 
sortering til venstre og med porten plassert i en andre vinkel i forhold til transporteren. 

20 Figur 10 viser en alternativ utferelsesform av anordningen vist som eksempel for 

sortering mot venstre i forhold til transporterens transportretning og dannende en tredje 
vinkel i forhold til transporterens transportretning. 

Figur 1 1 viser det samme som pa figur 10, men sett fra en annen synsvinkel. 

25 

Figur 12 viser anordningen for sortering mot venstre og med porten plassert i en ferste 
vinkel i forhold til transporterens transportretning. 

Figur 13 viser anordningen som vist pa figur 10-12 i en stilling der porten danner en 
30 andre vinkel i forhold til transporterens transportretning. 

Figur 14 viser en ytterligere utferelsesform av anordningen plassert i en tredje vinkel i 
forhold til transporterens transportretning. 

35 Figur 1 5 viser anordningen, ifelge oppfinnelsen i samvirke med en returautomat for 
gjenstander i form av tomgods, for eksempel flasker eller bokser. 



P& figur 1 er vist et utferelseseksempel av anordningen, i &lge oppfinnelsen, der en 
transporter 1 er tilveiebrakt utstyrt i det foretrukne eksempel med to beltehalvdeler 1 ! , 1" 
som drives med samme hastighet ved hjelp av en motor 4 via et drivelement 5, 
eksempelvis en rem eller et kjede. Alternativt kan motoren vsere direkte koblet, slik som 
vist for motoren 65 p& figur 15. De to transportbeltedelene 1', 1", danner innbyrdes en 
V-form, slik at gjenstander som transporteres p& transporteren 1 holder seg p&plass. 
SMedes vil en slik transporter egne seg spesielt for transportering av liggende 
gjenstander, slik som tomflasker eller tomme bokser, selv om anordningen kan 
anvendes for andre typer av gjenstander som skal vekktransporteres fira transporteren 1. 

Tverrstilt med transporteren 1 kan det eksempelvis for venstresortering av gjenstander 
foreligge en transporter 2 som drives av en motor 39 (figur 15) og der transporteren 2 er 
forspent ved hjelp av forspenningsklosser 7, 7\ I tilknytning til transporteren 2 finnes 
sidevegger 6, & og en midtre skillevegg 6". I det viste eksempel pa figur 1 dannes 
porten av en roterbar skive 8, fortrinnsvis forsynt med en friksjonsflate p& den side som 
skal vende mot gjenstanden som skal vekktransporteres. Den roterbare skivens 
rotasjonsbevegelse bevirkes av av en motor 9 via et vinkeldrey 10. Alternativt kan 
motoren vaere direkte koblet til skiven. Den motordrevne, roterbare skiven er opplagret 
pk en vinkelarm 1 1 som er dreibart forbimdet med et understell 12. Detektorer 13, 14 er 
tilveiebrakt for a detektere den vinkelmessige posisjon av porten, her skiven 8 i forhold 
til transporterens 1 transportretning. Vinkelarmen 1 1 samvirker med en hjelpeport eller 
ledeklaff 15. Vinkelarmen 1 1 og denned porten i form av skiven 8, bevirkes til a dreie 
ved hjelp av en motor 23 via en drivtrinse 24 og overfering 25 til en dreieskive 16 som 
vinkelarmen 1 1 er fastmontert p&. Samtidig vil en flagginnretning 17 som er tilherende 
dreieskiven 16 bevirke bevegelse av hjelpeporten 15. Dennehjelpebevegelse 
tilveiebringes via leddforbindelse 17, koblingsarm 18, leddforbindelse 18' og en aim 19 
i tilknytning til en dreibar stolpe 19 r hvortil er festet nevnte hjelpeport 15\ 
Flagginnretniiigen 17 har flagg 20, 21, 22 og 26 for ved hjelp av detektoren 13, 14 k 
kunne detektere den vinkelmessige posisjon som porten eller skiven 8 har i forhold til 
transporterens 1 transportretning. Selv om motoren 23 kan styres til k la vinkelarmen 1 1 
og denned skiven 8 innta riktig vinkelmessig stilling i forhold til transporterens 
transportretning, er likevel detektoren 13, 14 i samvirke med posisjonsflaggene 20, 21, 
22 og 26, viktige for til enhver tid & kunne sikre at korrekt posisjon er oppnadcL ■ 
Flagginnretningen 17 sammen med detektoren 13, 14 kan vaere optisk, 
elektromagnetisk, kapasitivt eller elektromekanisk virkende. I det for oppfinnelsen 
foretrukne utferelseseksempel er flagginnretningen elektromagnetisk virkende. Som vist 
pi figur 2 er vinkelarmen 1 1 montert pi en basisdel eller et understell 12 som bestSr av 
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en underdel 27 og en overdel 27', som vist pi figur 5. P& figur 6 er overdelen 27* fjernet 
for tydelighets skyld. 

Det er ogsk tilveiebrakt ledevegger 3, 3' og 3" ved hver anordning for k sikre at gjen- 
standen ved bortledingen fra transportOTen 1 ikke ved et uhell triller av transportOTen 1 
som feflge av portens vinkelstilling i forhold til transportOTen, 

Pa figur 4 er vist anordningen, ifelge oppfinnelsen tilrettelagt for sortering til hayre i 
forhold til transportOTen 1. 1 det viste tilfellet representeres porten av en roterbar skive 
28, fortrinnsvis utstyrt med en friksjonsflate, slik som for skiven 8. Som vist pi figur 7 
og 8, drives skiven 28 av en motor 29 via et vinkeldrev 29\ Altemativt kunne posi- 
sjonen for vinkeldrevet 29 1 vaere erstattet av en motor (ikke vist) som denned kunne 
vaere direktekoblet til skiven 28. Skiven 28 er som vist understettet av et vinkelstykke 
30 som er montert pa en dreieskive 3 1 og der dreieskiven 3 1 er opplagret p& en basisdel 
eller et understell 32, 32'. Den posisjonsmessige vinkelstilling for porten eller skiven 28 
i forhold til transportorens 1 transportretning er detekterbar ved hjelp av detektor 33, 34 
som er tilsvarende detektorene 13, 14 som tidligere beskrevet. For k hindre at gjenstan- 
der som skal vekktransporteres fra transportOTen 1 utilsiktet ruller av fra transporteren 1, 
er det tilveiebrakt ledevegger 35, 36, 36 ! som vist pi figur 4. 1 likhet med ledeveggene 
3-3" som vist pi figur 1-3 bevirker disse ogs& at gjenstander ikke utilsiktet hekter seg 
bort i eksempelvis porten 8 eller en kant av veggen 37'. Tverrstilt i forhold til transpor- 
tOTen 1 foreligger det for h0yresortering en transporter 60 som drives av en motor 60 1 . 1 
tilknytning til transporteren 60 foreligger det ledevegger 37, 37' og mellomvegg 37". 

I det viste eksempel leder transporteren 60 til en komprimator og/eller desintegrator 38 
som har to avdelinger 38 1 , 38". Disse to avdelinger 38 1 og 38" er fortrinnsvis ulikt ut- 
formet, men drevet av en felles drivenhet 39. En ferste utgang fra porten 28 defineres 
saledes av ledevegger 37, 37" og en andre utgang defineres av ledeveggene 37, 37". 

En etterbehandlingsenhet i form av en to-kammerkomprimator og/eller desintegrator er i 
og for seg kjent, men ikke i forbindelse med en anordning som vist og beskrevet i til- 
knytning til figur 1-9. 

figur 1-9 er den roterbare skiven vist med en liggende, fortrinnsvis horisontal dreie- 
akse. Imidlertid skal dette ikke oppfattes i begrensende henseende idet skiven altemativt 
kan ha en ikke-horisontal dreieakse. Pa figur 10 er vist at porten kan vaere utformet med 
et altemativt middel for ved bevegelse derav tvangsmessig a bevirke at en gjenstand kan 



drives langs porten i en retiring tilsvarende den vinkel som porten har inntatt og vekk fra 
transporteren til en utgang. Som vist pk figur 10 utgjeres dette middel av et endetest 
belte 40 som drives av en motor 43, der beltet teper om et i avstand fra hverandre an- 
brakt par av valser 41, 42. Valsene kan vaere oppspendt p£ endene av en ramme 44, 
Rammen 44 er i det viste utforelseseksempel oppspendt pa en dreiestamme 45 som kan 
rotere om sin akse via en dreieskive 46, idet rotasjonen bevirkes av en motor 47 via en 
over&ring 48. 

Pa figur 1 1-13 er ytterligere vist hvordan denne utforelsesform av en port med bevegel- 
sesmiddel 40 er innrettet til & kunne inndra minst tre forskjellige vinkelstillinger i for- 
hold til txansporterens 1 bevegelsesretning. Pa figur 1 1 er vist hvorledes porten med 
beitet 40 har inntatt en tredje vinkelstilling, der porten l0per parallelt med transportOTen 
1. SMedes vil en pa transportOTen 1 anbrakt gjenstand, for eksempel en flaske 71 bli fort 
forbi porten med dens belte 40 uten a bli skj0vet av transportOTen 1. 

Pi figur 12 er vist hvordan porten med beltet 40 har inntatt en forste vinkelstilling i for- 
hold til transportOTens 1 txansportretning. Vinkelen er her som eksempel lik 35°. Gjen- 
standen 71 blir denned fort vekk fra transporteren 1 til en utgang (ikke vist). 

Ved tosningen vist pa figur 13 har porten og denned beltet 40 inntatt en andre vinkel- 
stilling i forhold til transportOTens 1 transportretning. Denne andre vinkel er her som 
eksempel satt til en vinkelverdi lik 70°. 

Selv om det p& figur 10-13 er vist at valsene har oppstaende fortrinnsvis vertikal 
rotasjonsakse, utelukkes dog ikke at valsene kan ha ikke-vertikal rotasjonsakse. 

En ytterligere ut&relsesform av anordningen, ifolge oppfiimelsen er vist p£ figur 14. 
Det bevegelsesmiddel som porten her er utstyrt med, utgjOTes av et flertall av samtidig 
roterende, parallelle valser 48-57 som drives av en felles motor 58 via overforing 59. 
Valsene 48-57 er opplagret pa en ramme 47 som er festet til en dreibar stolpe 45, slik 
som vist og beskrevet i tilknytning til figur 10. Valsen 48-57 har alle samme rotasjons- 
retning og rotasjonshastighet, selv om det ikke utelukkes at i det minste noen av valsene 
kan ha forskjellig rotasjonshastighet i forhold til de 0vrige. 

Selv om valsene 48-57 p& figur 14 er vist med oppst&ende, fortrinnsvis vertikal rota- 
sjonsakse, utelukkes ikke at valsene kan ha en ikke-vertikal rotasjonsakse. 



Som vist pa figurene 1-14 er porten med dens bevegelsesmiddel styrbar til k kunne innta 
minst tre vinkelmessig forskjellige posisjoner i forhold til transportOTen 1 . 

Som vist pa figur 15 og med tilknytning til de foreg&ende tegningsfigurer, vil porten 
vaere innrettet til a kunne styre gjenstander til en utgang, og der det gis mulighet for at 
utgangen ved hjelp av den styrbare porten kan velges blant minst en forste og en andre 
utgang, slik det ogsa tydelig fremg§r av figur 15. 1 det viste eksempel p& figur 15 forer 
utgangene i tilknytning til transportOTen 2 via en etterbehandlingsenhet 38 til oppsam- 
lingsbeholdere 61, 62. Etterbehandlingsenheten 38 kan, som vist og beskrevet tidligere 
eventuelt utgjOTes av en komprimator og/eller desintegrator. Likeledes vil det i forbin- 
delse med transportOTen 60 vaere anordnet oppsamlingsbeholdere 63, 64. 

Som tidligere nevnt kan transportoren 1 eventuelt drives av en motor 65. Dreining av 
vink^larmen 30 og denned porten 28 kan skje ved hjelp av en motor 66. 

I det viste utforelseseksempel pa figur 15 er det i tillegg tilveiebrakt en innmatnings- 
enhet 67, for eksempel en returautomat for gjenstander i form av bokser 70 og/eller 
flasker 71. Returautomaten 67 bar en detektorenhet 68 for & identifisere eller detektere 
trekk eller parametere knyttet til den enkelte gjenstand 70, 71, slik som for eksempel 
form, vekt eller sterrelse, samt eventuelt andre identifiserende trekk, slik som strekkoder 
eller andre markeringer. Returautomaten 67 har i tillegg en prosessor og en styreenhet 
69 som samvirker med detektorenheten 68. Returautomaten vil slledes pa basis av 
deteksjon av en gjenstand'gi portens beyegelsesmiddel, slik som for eksempel skiven 8, 
beltet 40 eller valsene 48-57 eh bevegelseshastighet der midlet danner kontakt med 
gjenstanden som er en funksjon av den vinkel som porten skal danne med transpor- 
tOTens 1 transportretning. Saledes vil bevegelseshastigheten for nevnte middel kunne 
vsere en funksjon av gjenstandens vekt, stOTrelse og/eller form, eventuelt andre kjenne- 
tegnende trekk, for eksempel strekkode. 

Bevegelsesmidlets bevegelseshastighet kan ogsa vaere en funksjon av transportOTens 1 
bevegelseshastighet, og med fordel er midlets bevegelseshastighet lik med eller sterre 
enn transportOTens bevegelseshastighet. I en foretrukket utfOTelsesform kan skiven 8 
eller 28, b&ndet 40 eller valsene 48-57 vaere innrettet til a kunne bevirke at gjenstanden 
gis en akselerert bevegelse vekk fira transportbandet. 

Slik det vil forstas med henvisning til figur 6 og 9 vil hjelpeporten 15 vaere innrettet til 
ved en dreining av selve porten k innta 0nsket vinkelstilling i alt vesentlig parallelt med 
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porten og i en avstand derfra tilpasset til a kunne fore gjenstanden gjennom et rom 
mellom porten og hjelpeporten. 

Detektotenheten 68 i returautomaten 67 er som vist pa figur 15 anbrakt oppstr0ms i for- 
hold til portene 8, 28 for identifisering eller detektering av de kjennetegnende trekk eller 
parametere som gjenstanden har. Pa grunnlag av identifiserte eller detekterte trekk eller 
parametere vil innretningen via prosessor og styreenhet 69 vaere innrettet til a kunne • 
styre porten til a innta 0nsket vinkelstilling i forhold til transporteren. Enheten 69 vil 
ogsa kunne styre bevegelseshastigheten av eksempelvis skivene 8 eller 28 i forhold til 
transporterens bevegelseshastighet og/eller portens vinkelstilling. 

Som vist pa figur 15 kommuniserer motoren 39 med enheten 69 via styring 72. hnidler- 
tid kan denne styring vaere basert pi kontinuerlig drift av motoren 39. Motoren 9 som 
driver skiven 8 styres fra enheten 69 via styreledning 73. Styreledning 74 fra enheten 69 
er innrettet til & pavirke motoren 23 og denned pavirke skivens 8 vinkelstilling i forhold 
til transporterens 1 transportretning. Styreledning 75 fra enheten 69 gar til en drivmotor 
2' for transporteren 2. Styringen kan her vaere basert pa kontinuerlig drift av trans- 
porteren 2, men det vil ogsa vaere mulig ved hjelp av enheten 69 a kunne regulere 
motorens 2' rotasjon og denned transporterens 2 bevegelseshastighet. 

Styreledning 76 fra enheten 69 gar til motoren 66 som styrer portens 28 vinkelstilling i 
forhold til transporteren. 

Styreledning 77 er fort fra enheten 69 til motoren 29 som driver skiven eller porten 28. 
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Styreledning 78 strekker seg fra enheten 69 til motoren 65 for a kunne regulere trans- 
porterens 1 hastighet dersom dette er cmskelig. 

Styreledning 79 fra enheten 69 styrer drivmotoren 60' for transporteren 60. Styreledning 
80 fra enheten 69 forer til en drivmotor 39 for etterbehandlingsenhet 38 som er montert 
i titoytning til transporteren 60. Etterbehandlingsenheten 38 og motoren 39 i tilknyt- 
ning til transporteren 60 vil fortrinnsvis vaere av samme generelle utformning og vurke- 
mate som enheten 38 og motoren 39 i tilknytning til transporteren 2. 
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Ledningen 81 forbinder detektoren 13, 14 med enheten 69. Pa tilsvarende mate vil 
detektorene 33, 34 vaere forbundet med enheten 69 via ledning 82. 
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Selv om den viste anordning generelt vil kunne anvendes for mange typer av gjen- 
stander som skal transporteres pi en transporter og ved valgte steder ledes vekk fra 
transporteren, blir anordningen i folge en foretrukket anvendelse brukt for sortering av 
gjenstander i form av tomgods, for eksempel flasker eller bokser. 
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Patentkrav 
1. 

Anordning for retningsbestemt a lede gjenstander av ulike former som transporteres pa 
en transporter vekk fra transporteren ved hjelp av en bevegelig port som er styrbar til a 
bevege seg inn over transporteren i vinkel til gjenstandens bevegelsesretning pa 
transporteren, 

karakterisert ved 

at porten er utformet med middel som ved bevegelse derav tvangsmessig er innrettet til 
a bevirke at gjenstanden drives langs porten, i en retning tilsvarende nevnte vinkel, vekk 
fra transporteren og til en utgang. 



2. 

Anordnmg som angitt i krav 1, karakterisert ved at 
is midlet utgjefres av minst en motordrevet, roterbar skive, fortrinnsvis med en 
friksjonsflate. 

3. 

Anordning som angitt i krav 2, karakterisert ved at 
20 skiven har en liggende, fortrinnsvis horisontal dreieakse. 

4.. 

Anordning som angitt i krav 2, karakterisert ved at 
skiven har en ikke- horisontal dreieakse. 

25 

5. 

Anordning som angitt i krav 1, karakterisert ved at 
midlet utgjores av et endetest belte som drives av en motor, der beltet teper om ett i 
avstand fra hverandre anbrakt par av valser. 

30 

6. 

Anordning som angitt i krav 5, karakterisert ved at 
valsene har oppstaende, fortrinnsvis vertikal rotasjonsakse. 

35 7. 

Anordning som angitt i krav 5, karakterisert ved at 
valsene har ikke-vertikal rotasjonsakse. 
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8. 

Anordning som angitt ikrav 1, karakterisert ved at 
midlet utgjores av et flertall av samtidig roterexxde, parallelle valser som drives av en 
felles motor. 

9. 

Anordning som angitt i kxav 8, karakterisert ved at 
valsene har oppstaende, fortrinnsvis vertikal rotasjonsakse. 

10. 

Anordning som angitt i krav 8, karakterisert ved at 

valsene har en ikke-vertikal rotasjonsakse. 

» 

11. 

Anordning som angitt i ett eller flere av kravene 1 - 10, karakteri- 
sert ved atportenerstyrbartil&irmtaminst tre vinkehnessig forskjellige 
posisjoner i forhold til transporterren. 

12. 

Anordning som angitt i ett eller flere av de foregaende krav, karak- 
terisert ved at nevnte middel har en bevegelseshastighet der 
midlet danner kontakt med gjenstanden som er en funksjon av den vinkel som porten • 
danner med transport0rens transportretning. 

13. 

Anordning som angitt i ett eller flere av kravene 1-12, karakteri- 
sert ved at nevnte middel har en bevegelseshastighet der midlet danner 
kontakt med gjenstanden som er en funksjon av gjenstanden vekt, sterrelse og/eller 
form. 

14. 

Anordning som angitt ikrav 12 eller 13, karakterisert 
ved at midlets bevegelseshastighet er en funksjon av transporterens bevegelses- 
hastighet 
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15. 

Anordning som angitt i krav 14, karakte, risert vedat 
midlets bevegelseshastighet er lifc med eller st0rre enn transporterens bevegelses- 
hastighet 

16. 

Anordning som angitt i krav 14, karakterisert ved at 
midlet er innrettet til a bevirke at gjenstanden gis en akselerert bevegelse vekk fra 
transportb&ndet. 

17. 

Anordning som angitt krav 11, karakterisert vedat 
porten er samvirkende med en flagginiiretning for a detektere portens vinkelstilling i 
forhold til transporteren. 

18. 

Anordning som angitt i krav 17, karakterisert vedat 
flagginnretningen er optisk, elektromagnetisk, kapasitivt eller elektromekanisk 
virkende. 

19. 

Anordning som angitt i ett eller flere av de foregaende krav, karak- 
terisert ved at porten er innrettet til ved dreining til onsket 
vinkelstilling samtidig k bevirke bevegelse av en med porten samvirkende hjelpeport 
anbrakt i alt vesentlig parallelt med porten i en avstand derfra tilpasset til a kunne fiaare 
gjenstanden gjennom et rom mellom disse. 

20. 

Anordning som angitt i ett eller flere av de foregaende krav, karak- 
terisert ved at det oppstaams i forhold til porten er anbrakt 
innretning for identifisering eller detektering av kjennetegnende trekk eller parametere 
som gjenstanden har. 

21. 

Anordning som angitt i krav 20, karakterisert ved at 
innretningen er pa grunnlag av nevnte identifiserte eller detekterte trekk eller 
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parametere innrettet til & styre porten til & innta 0nsket vinkelstilling i forhold til 
transporteren. 

22, 

5 Anordning som angitt i krav 20 eller 21, karakterisert 

v e d atimiretningenerpagruimlagavnevnte identifiserte eller detekterte trekk 
eller parametere innrettet til a styre midlets bevegelseshastighet i forhold til 
transporterens bevegelseshastighet og/ eller portens vinkelstilling. 

10 23. 

Anordning som angitt i ett eller flere av kravene 1 - 22, karakteri- 
sert vedat porten er innrettet til k styre gjenstander til nevnte utgang, der 
nevnte utgang ved hjelp av den styrbare porten er velgbar blant minst en ferste og en 
andre utgang. 
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24. 

Anordning som angitt i krav 23, karakterisert ved at 
minst en av nevnte ferste og andre utgang er tilordnet en etterbehandlingsenhet for 
gjenstanden med etterfelgende lagringsbehoider eller transporter. 
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25. 

Anordning som angitt i krav 23, karakterisert ved at 
nevnte utgang samvirker med en lagringsbehoider. 

25 26. 

Anordning som angitt i krav 24, karakterisert ved at 
etterbehandlingsenheten er en komprimator eller desintegrator. 

27. 

30 Anordning som angitt i krav 24 eller 26, karakterisert 
^ v e d at etterbehandlingsenheten for henholdsvis nevnte ferste og nevnte andre 
utgang er ulikt utformet, men drevet av en felles drivenhet. 

28. 

35 Anordning som angitt i ett eller flere av kravene 1-28, karakteri- 
sert ved at den er utformet for sorteringav gjenstander i form av 
tomgods, for eksempel flasker eller bokser. 



Sammendrag 



O. nr. E30487 



Anordning for retningsbestemt & lede gjenstander av ulike fonner som transporteres pa 
en transports vekk fra transport0ren ved hjelp av en bevegelig port 8-1 1 som er styrbar 
(23-25) til k bevege seg innover transportoren (1) i en vinkel til gjenstandens bevegel- 
sesretning pa transportoren. Porten er utformet med middel (8) som ved bevegelse derav 
tvangsmessig er innrettet til a bevirke at gjenstanden drives langs porten i en retiring- 
tilsvarende nevnte vinkel, vekk fra transportOTen (1) og til en utgang (6, 6"; 6 1 , 6"). Med 
fordel utgj0res midlet av minst en motordrevet, roterbar skive. 



Figur 1. 



